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(57) Abstract: The invention concerns an apparatus and a method for guiding a plank (2) towards cutting tools (22) for curve sawing 
of a plank (2). The apparatus comprises a first guide and drive mechanism mounted on a platform (42) for receiving, guiding and 
^ driving the plank (2) along a path (20). The first mechanism comprises two first elements (10, 12) arranged opposite relative to 
Tj* the path (20). The apparatus comprises a second guide and drive mechanism mounted on the platform for guiding and driving the 
plank (2) from the first mechanism along the path on the surface of the support up to the cutting tools (22). The second mechanism 
fs| comprises two second elements (14, 16) arranged opposite relative to the path (20) while being parallel to the path (20). The elements 
^ of the mechanisms located on the same side of the path (10, 14 and 12, 26) are connected through a pivot pin (46). The apparatus 
W further comprises displacing means for parallel and equidistant displacement relative to the path of the elements of the mechanisms. 
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(57) Abrege : Appareil et m^thode pour guider un plateau (2) vers des outils de coupe (22) pour le sciage en courbe d'un plateau 
(2). L'appareil comprend un premier mecanisme de guidage et d'entrainement monte* sur une plateforme (42) pour recevoir, guider 
et entrainer le plateau (2) le long d'un chemin (20). Le premier mecanisme comprend deux premiers elements (10,12) disposes 
en vis-a-vis par rapport au chemin (20). L'appareil comprend un deuxieme mecanisme de guidage et d'entrainement mont6 sur la 
plateforme pour guider et entrainer le plateau (2) a partir du premier mecanisme le long du chemin sur la surface de support jusqu'aux 
outils de coupe (22). Le deuxieme mecanisme comprend deux seconds elements disposes en vis-a-vis par rapport au chemin (20) et 
6tant paralleles au chemin (20). Les elements des mecanismes situSs d'un mSme cdte* du chemin (10,14 et 12,16) sont connects par 
un axe de pivot (46). L'appareil comprend aussi un moyen de deplacement pour deplacer les elements des mecanismes de maniere 
parallele et equidistante par rapport au chemin. 
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APPAREIL ET METHODE POUR LE SCIAGE EN COURBE 

D"UN PLATEAU 



CHAMP D'APPLICATION 

. 5 La presente invention concerne I'industrie du bois, et plus particulierement un 
appareil et une methode pour le sciage en courbe d'un plateau suivant la 
courbure naturelle de celui-ci. 

ART ANTERIEUR 

10 

Dans I'industrie du bois, les systemes connus de Tart utilisent g6neralement des 
Elements de guidage pour guider les plateaux vers des outils de coupe, ou ils 
sont scies en planches. Lorsqu'un plateau se presente a I'entree du mecanisme 
de guidage, des rouleaux a piques s'ouvrent et se referment sur le plateau, 
1 5 destabilisant ainsi le plateau. 

Les rouleaux a piques offrent une surface de contact rGduite avec le plateau. 
Alnsi, lorsque les rouleaux rencontrent des nceuds et de defauts de surface 
presents sur le cote du plateau, certains problemes peuvent survenir : 
20 • instability des plateaux dans les outils de coupe causee par des defauts de 

surface et les nceuds a chaque fois que les' rouleaux sont en contact avec ces 

imperfections de surface; 

• creation de vibrations sur le plateau; 

• mauvais contr6le de la position des rouleaux dans le systeme puisque la 
25 pression exercee sur chaque rouleau peut varier, emp§chant ainsi un contrdle 

precis de la position des rouleaux; et 

• mauvais maintient du plateau dans le systeme puisque le positionnement du 
plateau change selon la qualite de la surface et la profondeur de coupe des 
tetes gquarrisseuses. 

30 
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De plus, etant donne que !e profit d'un plateau peut varier d'un plateau a un 
autre, les systemes de I'art anterieur sont souvent confrontes aux problemes 
suivants: 

• difficulte de C5ontr6ler les limites du sciage en courbe suivant la courbe 
5 -naturelle du plateau; 

• production de sciages avec une fleche trop grande, occasionnant alnsi une 
production de rejets; et 

• aucune possibility de reduire I'effet du defilement du plateau sur le choix du 
patron et le rendement en sciage. 

10 

SOMMAIRE DE L'INVENTION 

Un des buts de la presente invention est de satisfaire aux problemes mentionnes 
precedemment. 

15 

La presente invention concerne un appareil pour guider un plateau vers des outils 
de coupe. L'appareil comprend un moyen devaluation pour evaluer le plateau et 
generer un signal representatif d'au moins un parametre du plateau, un chassis, 
et une plateforme montee sur le chassis et ayant une surface de support pour 
20 supporter le plateau. L'appareil comprend aussi un premier mecanisme de 
guidage et d'entratnement monte sur ia plateforme pour recevoir, guider et 
entraTner le plateau le long d'un chemin sur la surface de support Le premier 
mecanisme comprend deux premiers elements de guidage et d'entratnement 
disposes en vis-a-vis par rapport au chemin. L'appareil comprend aussi un 
25 deuxieme mecanisme de guidage et d'entratnement monte sur la plateforme pour 
guider et entratner le plateau a partir du premier mecanisme le long du chemin 
sur la surface de support jusqu'aux outils de coupe. Le deuxieme mecanisme 
comprend deux seconds elements de guidage et d'entratnement disposes en vis- 
a-vis par rapport au chemin et etant substantiellement paralleles au chemin. Les 
30 elements de guidage et d'entratnement des mecanlsmes situes d'un meme c6t6 
du chemin sont connect6s par un axe de pivot. L'appareil comprend aussi un 
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moyen de emplacement pour deplacer les elements de guidage et d'entraTnement 
des premier et deuxieme mecanismes de maniere parallele et equidistante par 
rapport au chemin en reponse audit signal. 

5 Preferablement, ia plateforme comprend deux plaques de support equidistantes 
par rapport au chemin. Les elements de guidage et d'entraTnement des 
mecanismes situes d'un m§me cdte du chemin sont montes sur la plaque de 
support correspondante. L'appareil comprend en outre deux actuateurs pour 
deplacer les plaques de support en reponse audit signal de contrdle de facon 

10 transversale par rapport au chemin. Chacun des actuateurs est dispose de facon 
transversaie par rapport au chemin et comprend une premiere extremite fixee au 
chassis et une deuxieme extremite fixee a la plaque de support correspondante. 

Preferablement, chacun des elements de guidage et d'entraTnement des 
15 mecanismes comprend une courroie en boucle ayant une surface exterieure 
' recouverte d'un tapis de chaTnes a piques, et des roues dentelees pour entraTner 
la courroie. 

Preferablement, les elements de guidage et d'entraTnement des mecanismes 
20 situes d'un meme cote du chemin ont une roue dentelee commune qui est apte a 
toumer autour de I'axe de pivot, les courroies des elements de guidage et 
d'entraTnement des mecanismes situes d'un meme cdte du chemin fOrment 
ensemble une seule courroie. 

25 Preferablement, chacun des elements de guidage et d'entraTnement des 
mecanismes comprend un tablier de support faisant face au chemin et situ6 entre 
les roues dentelees pour supporter la courroie. 

Preferablement, le moyen de deplacement comprend des premiere et deuxieme 
30 paires de bras d'articulation situes de part et d'autre du chemin. Les bras de 
• chaque palre sont disposes en parallele et les bras de chaque paire sont montes 
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entre la surface de support et le second element de guldage et d'entraTnement 
correspondant. Le moyen de deplacement comprend aussi un lien mecanique 
reliant les premiere et deuxieme paires de bras d'articulation pour coordonner un 
mouvement des paires de bras d'articulation de manlere parallete et equidistante 
5 par rapport au chemin. 

Preferablement, le lien m6canique comprend un moyen pour ajuster la longueur 
du lien mecanique selon la distance entre les plaques de s'upport. 

10 Pr6ferablement, le moyen pour ajuster la longueur du lien m6canique comprend 
un actuateur monte & m§me le lien mecanique entre les premiere et deuxfeme 
paires de bras d'articulation. 

* ■ • 

Preferablement, les premiers et deuxiemes mecanismes de guldage et 
15 d'entraTnement comprennent des moyens pour exercer une pression sur les 
premiers et seconds elements de guidage et d'entraTnement sur chaque cdte du 
plateau. 

Pr6ferablement, les moyens pour exercer une pression sur les premiers elements 
20 de guidage et d'entraTnement comprennent deux actuateurs 6tant montes entre 
le premier element et le deuxieme element d'un meme c6t6 du chemin. 

Preferablement, les moyens pour exercer une pression sur les seconds Elements 
de guidage et d'entraTnement comprennent deux actuateurs etant montes entre 
25 la surface de support et le second 6l6ment correspondant. 

Pr6terablement, les moyens pour exercer une pression sur les premiers 6l6ments 
de guidage et d'entraTnement comprennent deux soufflets etant montes entre le 
premier Element et le deuxieme 6l6ment d'un m§me c5t6 du chemin. 

30 
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Preferablement, les moyens pour exercer une pression sur les seconds 616ments 
de guidage et d'entraTnement comprennent deux soufflets 6tant months entre la 
surface de support et !e second 6l6ment correspondant. 

5 Preferablement, I'appareil comprend en outre deux t§tes equarrisseuses montees 
de part et d'autre du chemin. 

Preferablement, I'appareil comprend en outre un moyen de detection pour 
detecter differentes positions du plateau dans I'appareil, et un moyen d'activation 
10 pour activer les premiers et deuxiemes mecanismes de guidage et 
d'entraTnement en fonction des differentes positions du plateau. 

Preferablement, le moyen de detection comprend des photocellules pour d§tecter 
un deplacement du plateau lorsque ledit plateau est recu par le premier 
15 mecanisme de guidage et d'entrainement. 

La presente invention concerne aussi une methode pour guider un plateau vers 
des outils de coupe, comprenant les etapes suivantes : 

a) evaluer le plateau et generer un signal representatif d'au moins 
20 un param&re du plateau; 

b) recevoir, guider et entraTner le plateau le long d'un chemin par un 
premier m6canisme de guidage et d'entraTnement, le premier mecanisme 
comprenant deux premiers Elements de guidage et d'entraTnement 
dispos6s en vis-a-vis par rapport au chemin; 

25 c) guider et entraTner le plateau par un deuxfeme m6canisme de 

guidage et d'entraTnement § partir du premier m6canisme le long du 
chemin jusqu'aux outils de coupe, le deuxfeme m§canisme comprenant 
deux seconds elements de guidage et d'entraTnement disposes en vis-a- 
vis par rapport au chemin et 6tant substantiellement paralteles au chemin, 

30 les 6l6ments de guidage et d'entraTnement des m§canismes situ6s d'un 

m§me c6te du chemin etant connectes par un axe de pivot; et 
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d) deplacer les elements de guidage et d'entratnement des premier 
et deuxieme mecanismes de maniere parallele et equidistante par rapport 
au chemin en reponse audit signal. 

5 L'invention et ses avantages seront. mieux compris a la lecture de la description 
ci-apres, qui se rapporte a un mode de realisation prefere, donne a titre 
d'exemple non limitatif et explique avec reference aux dessins schematiques 
annexes. 

10 BREVE DESCRIPTION DES FIGURES 

La figure 1 est un schema bloc montrant un moyen devaluation du plateau afin 
de generer un patron de debitage. 

15 La figure 2 est une vue schematique en perspective d'un appareil de sciage en 
courbe selon un mode de realisation preferential de la presente invention. 

La figure 3 est une vue schematique detaillee de dessus d'un appareil de sciage 
en courbe selon la presente invention. 

20 

La figure 4 est une vue schematique de c6te d'un appareil de sciage en courbe 
selon la presente invention. 

La figure 5 est une vue schematique de dessus d'un appareil de sciage en 
25 courbe selon la presente invention, montrant un plateau a I'entree du systeme. 

La figure 6 est une vue schematique de dessus d'un appareil de sciage en 
courbe selon la presente invention, montrant un premier mecanisme de guidage 
et d'entratnement refermer sur un plateau avec une forte courbure. 
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La figure 7 est une vue schematique de dessus d'un appareil de sciage en 
courbe selon la presente invention, montrant I'utilisation de soufflets pour exercer 
une pression sur des mecanismes de guidage et d'entratnement. 

5 La figure 8 est une vue schematique de dessus d'un appareil de sciage en 
courbe selon la presente invention, montrant une lisse stabilisatrice supportant le 
plateau. 

La figure 9 est une vue schematique de dessus d'un appareil de sciage en 
10 courbe selon la presente invention, montrant un plateau a I'interieur des 
mecanismes de guidage. 

La figure 10 est une vue schematique de dessus d'un appareil de sciage en 
courbe selon la presente invention, montrant une partie du plateau entre des 
15 tetes equarrisseuses. 

La figure 11 est une vue schematique de dessus d'un appareil de sciage en 
courbe selon la presente invention, montrant une partie du plateau dans des 
outils de coupe. 

20 : 

La figure 12 est une vue schematique de dessus d'un appareil de sciage en 
courbe selon la presente invention, montrant un large plateau passant dans des 
tetes equarrisseuses. 

25 La figure 13 est une vue schematique de dessus d'un appareil de sciage en 
courbe selon la presente invention, montrant un plateau ayant une forte courbure 
passant dans des mecanismes de guidage et d'entraTnement. 

Les figures 14a et 14b sont des vues schematiques de dessus d'un plateau qui 
30 montrent le redressement realise au sciage par les guides qui limitent le sciage 
en courbe sur un plateau ayant une courbure trop forte. 
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Les figures 15a, 15b et 15c sont des vues schematiques de perspective de 
• plateaux ayant d'rfferents patrons de debitage. 

5 La figure 16 est une vue schematique de dessus d'un appareil de sciage en 
courbe selon la pr6sente invention, montrantla position des photocellules. 

DESCRIPTION DETAILLEE D'UNE REALISATION PREFEREE DE 
L'INVENTION 

10 

En reference aux figures 1 a 4, un appareil pour le sciage en courbe selon un 
mode de realisation prefere de la presente invention est mohtre. Cet appareil 
guide un plateau 2 vers des outils de coupe 22, ou le plateau 2 est scie en 
1 5 planches selon un patron de debitage prealablement etabli. 

Afin de determiner un patron de d§bitage a utiliser pour un plateau 2 donne, 
l'appareil possede un moyen devaluation pour evaluer le plateau 2 et generer un 
signal representatif d'au moins un param&re du plateau 2 tel que le defilement, 
20 I'epaisseur, la longueur et la courbure du plateau. 

L'appareil a un chassis 8 et une plateforme 42 montee sur le chassis 8 et ayant 
une surface de support 44 pour supporter le plateau 2. 

25 L'appareil a aussi un premier mecanisme de guidage et d'entratnement monte 
sur la plateforme 42 pour recevoir, guider et entramer le plateau 2 le long d'un 
chemin 20 sur la surface de support 44. Le premier mecanisme comprend deux 
premiers 6lements 10, 12 de guidage et d'entraTnement disposes en vis-a-vis par 
rapport au chemin 20. 

30 

L'appareil a aussi un deuxieme mecanisme de guidage et d'entraTnement mont6 
sur la plateforme 42 pour guider et entratner le plateau 2 a partir du premier 
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mecanisme le long du chemin 20 sur la surface de support 44 jusqu'aux outlls de 
coupe 22. Le deuxieme mecanisme a deux seconds elements 14, 16 de guidage 
et d'entratnement disposes en vis-a-vis par rapport au chemin 20 et etant 
substantiellement paralleles au chemin 20. 

5 

Les el6ments de guidage et d'entratnement des m6canismes situ6s d'un m§me 
c6te du chemin 20, tels les elements 10 et 14 et les elements 12 et 16, sont 
connectes par un axe de pivot 46. 

10 L'appareil comprend aussi un moyen de d6placement pour deplacer les elements 
de guidage et d'entraTnement des premier et deuxieme mecanismes de maniere 
parallele et equidistante par rapport au chemin 20 en reponse au signal. 

Preferablement, le moyen de deplacement comprend des premiere et deuxieme 
15 paires de bras d'articulation 56 situes de part et d'autre du chemin 20. Les bras 
56 de chaque paire sont disposes en paraltele et sont montes entre la surface de 
support et le second element de guidage et d'entraTnement 14, 16 correspondant. 
Un lien mecanique 86 relit les premiere et deuxieme paires de bras d'articulation 
56 pour coordonner un mouvement des paires de bras d'articulation 56 de 
20 maniere parallele et equidistante par rapport au chemin 20. 

Pref6rablement, le moyen pour ajuster la longueur du lien mecanique 86 
comprend un actuateur hydraulique 88 ou Temposonic monte a m§me le lien 
mecanique 86 entre les premiere et deuxieme paires de bras d'articulation 56. 

25 

Preferablement, chaque paire de bras d'articulation 56 forme un parallelogramme 
relie par le lien mecanique auto centreur 86 qui assure le positionnement du 
plateau parallele et centre par rapport a I'axe central 64 de l'appareil et toujours 
centre par rapport a des points de pivots 72. Le plateau est bien maintenu. Peu 
30 importe la profondeur de coupe effectuee sur le cote du plateau par les tetes 
equarrisseuses 58 et les dSfauts de surface du plateau. Le systeme de 
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positionnement parallelogramme et la pression exercee sur les cotes du plateau 
par les surfaces du mecanisme de guldage permettent de toujours bien contrdler 
la position et la stabilite du plateau dans les outils de coupe 22. 

5 Preferablement, la plateforme 42 comprend un module de positionnement des 
mecanismes de guidage et d'entratnement ayant deux plaques de support 4, 6 
equidistantes par rapport au chemin 20. Les elements de guidage et 
d'entratnement des mecanismes situes d'un meme cdte du chemin 20 sont 
montes sur la plaque de support 4, 6 conespondante. L'appareil comprend en 

10 outre deux actuateurs 54 pour deplacer les plaques de support 4, 6 en reponse 
au signal de controle de facon transversale par rapport au chemin 20. Chacun 
des actuateurs 54 est dispose de facon transversale par rapport au chemin 20 et 
comprend une premiere extremite fixee au chassis 8 et une deuxieme extremite 
fixee a la plaque de support 4, 6 correspondante. 

15 

L'ensemble des mecanismes de guidage repose sur les plaques de support 4, 6. 
Ces plaques peuvent etre des plaques d'acier mobiles sur lesquelles toutes les 
composarttes des mecanismes de guidage du plateau sont fixees. Le 
deplacement de ces plaques 4, 6 permet de: 
20 - positionner les elements de guidage 14, 16 pour le sciage en courbe selon la 
largeur du plateau a guider; 

- reduire la course des bras 56 qui torment le' systeme de positionnement 
parall6logramme et autocentreur du second mecanisme de guidage pour le 
sciage en courbe afm de rfeduire au minimum la distance entre les roues 

25 dentelees 50 de plaques 4, 6 correspondantes et des tetes equarrisseuses 
58; 

- positionner I'axe central 34 du plateau 2 par rapport a un axe central 64 de 
l'appareil et par rapport aux outils de coupe 22; 

- positionner le plateau de facon centre ou non par rapport a I'axe central 64 de 
30 l'appareil, et de facon centre ou non par rapport aux outils de coupe 22; 
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- positionner les mecanismes de guidage selon le d6filement du plateau et la 
solution de debitage retenue; 

. deplacer I'axe central 34 du plateau au fin bout 1 12 sort vers la droite ou vers 
la gauche de I'axe central 64 de I'appareil ou des tetes de I'equarrisseuse 58. 
Au fur et a mesure que le plateau 2 est equarri, il est deplace pour etre 
ramener graduellement afin que I'axe central 34 du plateau au gros bout 114 
du plateau corresponde a I'axe central 64 de I'appareil ou des tetes de 
I'equarrisseuse 58 afin de maximiser la valeur et le rendement en sciages du 
plateau (voir figures 15a, b, c); 

- positionner le patron de debitage de facon centr6 ou non par rapport a I'axe 
central 64 de I'appareil, et de facon. centre ou non par rapport aux outils de 
coupe 22; et 

- positionner le patron de d6bitage selon le defilement du plateau et la solution 
de debitage retenue. 

Lorsque les plaques 4, 6 sont deplacees, le lien m6canique 86 assure le centrage 
du mecanisme de guidage 14, 16 du sciage en courbe. 

Preferablement, chacun des elements de guidage et d'entraTnement des 
mecanismes comprend une courroie 48 en boucle ayant une surface exterieure 
recouverte d'un tapis de chatnes a piques, et des roues dentelees 50 pour 
entralner la courroie 48. 

Preferablement, les elements de guidage et d'entratnement des mecanismes 
situes d'un meme cdte du chemln ont une roue dentelee 50 commune qui est 
apte a tourner autour de I'axe de pivot 46. Les courroies 48 des 6lements de 
guidage et d'entraTnement des mecanismes situes d'un meme cdte du chemin 20 
forment ensemble une seule courroie 48. 
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Preferablement, chacun des 6I6ments de guidage et d'entraTnement des 
m6canismes comprend un tablier de support 52 faisant face au chemin 20 et 
situ6 entre les roues dentel&es 50 pour supporter la courroie 48. 

5 Pr6ferablement, la pression des courroies 48 sur le plateau 2 est assume par un 
systtme pneurnatique. 



Pr6fSrablement, les premiers et deuxiemes m6banismes de guidage et 
d'entraTnement comprennent des moyens pour exercer une pression sur les 
10 premiers et seconds 6l6ments de guidage et d'entraTnement sur chaque c6t6 du 
plateau. 

Pr§f6rablement, les moyens pour exercer une pression sur les premiers 6l6ments 
de guidage et d'entraTnement comprennent deux actuateurs 96 6tant mont6s 
15 entre le premier Element 10 ou 12 et le deuxfeme 6I6ment 14 ou 16 d'un m§me 
cot6 du chemin. 

Pr6f6rablement, les moyens pour exercer une pression sur les seconds Elements 
de guidage et d'entraTnement comprennent deux actuateurs 78 §tant montes 
20 entre la surface de support et le second 6I§ment correspondent 14 ou 16, 

Pr§ferablement, I'appareil comprend en outre deux t§tes 6quarrisseuses 58 
montees de part et d'autre du chemin 20 pour §quarrir le plateau 2 avant que 
celui-ci n'atteigne les outils de coupe 22. 

25 

Le premier m6canisme de guidage 10, 12 assure la reception, le guidage et 
I'entraTnement du plateau 2 £ travers une premiere zone oCj le plateau 2 est guid§ 
d Centre du deuxi&me m6canisme de guidage. C'est dans cette premiere zone 
que le premier m6canisme de guidage limite la courbure des sciages produits. 
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Les elements de guidage 10, 12, 1'axe de pivot 46 et un mecanisme pneumatique 
positionnent le plateau 2 a I'entree du deuxieme mecanisme de guidage suivant 
la forme et ia dimension du plateau. 

5 Le deuxieme mecanisme de guidage 14, 16 assure le centrage et le debitage 
suivant la courbe du plateau 2 dans les outils de coupe 22 a travers une 
deuxieme zone grace au moyen de deplacement mentionne precedemment. 

' La position des elements de guidage peut varier pour chaque plateau et selon le 
10 deplacement du plateau. La position des elements de guidage est contrdiee a 
I'aide de donnees fournies par un logiciel d'optimisation des patrons pour le 
debitage du plateau. Des cylindres asservis par une automate peuvent modifier la 
position des elements de guidage en deplacent les plaques de support mobile 4, 
6. L'axe central 34 du plateau suivant la courbure naturelle du plateau se trouve 
1 5 deplace par rapport a l'axe central 64 de I'appareil lorsque les plaques de support 
4, 6 sont deplac6es. 

La pression exercee sur le plateau 2 a I'interieur des deux zones par les 
mecanismes de guidage est independante. Le plateau est toujours maintenu 

20 entre les courroies 48. Le deuxieme mecanisme de guidage se positionne 
automatiquement et le plateau 2 est toujours stable. La longueur du plateau 2 n'a 
pas d'influence sur la stabilite du positionnement. Par exemple, il est possible de 
transformer des plateaux de quatre pieds et plus de longueur et il est possible 
d'utiliser un seul systems de traction par chatne. La position de la courbure du 

25 plateau 2 n'a pas d'importance. 

A la figure 5, le premier mecanisme de guidage 10, 12 a I'entree est ouvert et le 
deuxieme mecanisme de guidage 14, 16 pour le sciage en courbe est a la 
position fermee. Le premier mecanisme 10, 12 s'ouvre pour iaisser entrer le 
30 plateau et apres un certain delai, les actuateurs 96 exercent une pression sur le 
premier mecanisme de guidage 10, 12 pour le refermer sur le plateau et faire 
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ouvrir graduellement le deuxieme mecanisme de guidage 14, 16 (voir figure 6) • 
pour le sciage en courbe et entratner le plateau dans le deuxieme mecanisme de 
guidage 14, 16. A ce moment, la pression du deuxieme mecanlsme de guidage 
14, 16 est relachee. 

5 

La figure 7 montre I'utilisation de soufflets 24 pour exercer une pression sur des 
mecanismes de guidage et d'entraTnement au lieu de I'utilisation d'actuateurs 78, 
96. 

1 0 La figure 8 montre une lisse stabilisatrice 32 supportant le plateau. 

» 

La figure 9 montre le plateau 2 a Pinterieur des mecanismes de guidage. 
La figure 10 montre une partie du plateau 2 entre les tetes equarrisseuses 58. 
La figure 11 montre une partie du plateau 2 dans des outils de coupe 22. 



15 



La figure 12 montre un large plateau 2 passant dans les tetes equarrisseuses 58. 
Les plaques 4, 6 sont deplacees pour permettre aux mecanismes de guidage de 
20 recevoir le large plateau. 

A la figure 13, les mecanismes de guidage Sont refermes sur le plateau. La 
pression du premier mecanisme de guidage 10, 12 est reduite pour que le 
deuxieme mecanlsme de guidage 14, 16 pour le sciage en courbe guide le 
25 plateau suivant la courbure naturelle du plateau. Le volume d'air des actuateurs 
96 du premier mecanisme de guidage 10, 12 est fixe. A partir de ce moment, les 
elements de guidage 10, 12 ont pour fonction de limiter la courbure des sciages 
produits des plateaux dont la fleche est trap grande. La limite du sciage en 
courbe pour les plateaux dont la courbure est trop forte se realise comme suit: 
30 lorsqu'un plateau possede une courbure trop forte, a mesure que le plateau 
avance dans le premier mecanisme de guidage 10, 12 le cote concave du 
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plateau exerce une pression sur Tenement 12 du premier m6canisme de guldage 
situe du cote concave du plateau. 

Par exemple, etant donne que le volume d'air a I'interieur de chaque actuateur 96 
5 du premier mecanisme 10, 12 ne varie pas et que le c6te concave de la courbure 
du plateau cherche a faire ouvrir le premier mecanisme de guidage 10, 12 plus 
du cote concave que convexe, la pression augmente du cote concave. Le 
premier mecanisme 10, 12 n'exerce plus la meme pression sur chaque cote du 
plateau. Le differentiel de pression va faire ouvrir le deuxieme mecanisme de 
10 guidage 14, 16. Le plateau n'est plus guide par les elements du deuxieme 
mecanisme 14, 16 mais par I'element 12 situe du cdte concave du plateau et par 
I'element 14 situe du cdte convexe du plateau 2. 

L'axe central 34 du plateau n'est plus positionne de facon parallele aux elements 
15 de guidage 14, 16. L'axe central 64 de I'appareil de sciage diverge de l'axe 
central 34 du plateau. Pendant que I'element de guidage 12 est en contact avec 
le cdte du plateau, I'element 10 n'exerce pas de pression sur le cote. L'element 
12 cree une pression sur le cote du plateau. Cette pression modifie la position du 
deuxieme mecanisme de guidage 14, 16 qui s'ouvre legerement. Le plateau est 

20 deplace du c6te convexe du plateau (element 14) et devient guide par les 
elements de guidage 12 et 14 au lieu des deux elements 14, 16. La position du 
plateau est nibdifiee. Le patron de coupe ne suit plus l'axe central du plateau. De 
plus, la surface de contact avec le plateau est augmentee afin d'eliminer les 
vibrations produites par les imperfections et les noeuds que I'on retrouvent sur les 

25 cdtes du plateau afin de le. stabiliser dans les outils de coupe 22. Les 
mecanismes de guidage prolongent la surface de traction sur le plateau sans 
nuire au sciage en courbe. 



La pression est ensuite relachee sur le premier mecanisme de guidage 10, 12 a 
30 I'entree pour recevoir le prochain plateau. 
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La longueur de la surface de contact du deuxieme mecanlsme de guidage 14, 16 
de sciage en courbe avec le plateau permet de contr6ler le rayon de courbure 
des sciages produits pour le sciage en courbe selon la courbe naturelle du 
plateau, d'eliminer I'effet negatlf des imperfections de surface sur le c6te du 
5 plateau sur,le posltionnement et de stabiliser le plateau dans les outils de coupe. 

Les mecanismes de guidage maintiennent l'6quarri le plus pres possible des 
tetes equarrisseuses 58 afin de maximiser le posltionnement du plateau, de le 
stabiliser dans les outils de coupe et d'eliminer le deplacement lateral du plateau 
10 lorsque le plateau entre dans les tetes equarrisseuses 58. 

Les figures 14a et 14b montrent le redressement realise au sciage par les 
Elements de guidage limitant le sciage en courbe sur un plateau ayant une 
courbure trap forte (figure 14b). La figure 14a montre I'axe central 34 du plateau. 

15 

Afin de faciliter la comprehension d'un des modes preferes de realisation de la 
presente invention, une definition des elements de rappareil et de leurs 
differentes fonctions suit : 

20 Plaques de support mobile 4, 6 

• Definition : Plaques sur lesquelles toutes les composantes des mecanismes 
de guidage du plateau sont fixees. 

• Fonctions : 

o assurer le deplacement de toutes les composantes des mecanismes 
25 de guidage du plateau dans le but de maximiser le posltionnement du 

plateau; et 

o deplacer I'axe central 34 du plateau au fin bout, soit vers la droite ou 
vers la gauche d'un axe central 62 des tetes equarrisseuses 58. Au fur 
et a mesure que le plateau 2 est equarri, le plateau est deplace 
30 graduellement pour que I'axe central 34 du plateau au gros bout du . 

plateau 2 corresponds a I'axe central 64 de I'apparell ou a I'axe central 
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62 des tetes equam'sseuses 58 afin de maximiser la valeur et le 
rendement en sciages du plateau 2. 

Arbres 66 
5 • Fonctlon: 

o supporter et permettre le deplacement des plaques de support 4, 6. 

Bushings 68 

• Fonction: 

10 o guiderle deplacement des plaques de support 4, 6 surles arbres 66., 

Bras d'artlculations 56 

• Fonctions: 

o relier les elements de guidage 14, 16 aux plaques de support 4, 6; 
15 o former un systeme de positlonnement parall6logramme afin de 

s'assurer que le deplacement des elements de guidage 14, 16 soit 
toujours parallele a I'axe central 64 de I'appareil et aux cotes du 
plateau 2; et 

o exercer une poussee laterale sur le plateau 2 via les elements de 
20 guidage 14, 16 pour le contrdle du sciage en courbe. 

Pivots 72 

• Fonction: 

o assurer le maintient et la rotation des bras 56 qui forment le 
25 parallelogramme et qui supportent les elements de guidage. 

Actuateurs hydrauliques ou Temposonic 54 

• Fonctions: 

o deplacer les plaques de support mobile 4, 6 sur lesquelles toutes les 
30 composantes des mecanismes de guidage du plateau sont fixees dans 
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le but de positionner les elements de guidage 14, 16 selon la largeur 
du plateau 2 a gulden 
o reduire le deplacement des bras 56; reduire au minimum la distance 
entre les roues dentelees 50 des plaques de support 4, 6 
5 correspondantes et les tetes equarrisseuses 58 afin de malntenir le 

plateau le plus pres possible des tetes equarrisseuses 58 pour eliminer 
le deplacement lateral du plateau lorsque le plateau entre dans les 
tetes 6quarrisseuses 58; et 
o positionner les plaques 4, 6 en fonction du patron de debitage retenu 
10 (centre ou non par rapport a I'axe central 64 de I'appareil; centre ou 

non par rapport aux outils de coupe 22 et selon le defilement du 
^ plateau)! 

Arbres de pivots 70 
15 • Fonction: 

o ( assurer le lien entre les plaques de support 4, 6 et les actuateurs 

hydrauliques ou Temposonic 54; et 
o assurer le lien entre le chassis 8 et les actuateurs hydrauliques ou 
Temposonic 54. 
20 Gougeons excentriques 74 
• Fonction: 

o ajuster les actuateurs 54 paralleles a I'axe central 64 de I'appareil. 

Arbres de pivots 76 
25 • Fonction: 

o assurer le lien entre bras d'articulations 56 et les actuateurs 
pneumatiques 78. 



30 
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Actuateurs pneumatiques 78 

• Fonctions: 

o fournir la pression de serrage sur le plateau via les elements de 
guidage 14, 16 pour le sciage en courbe; et 
5 o ouvrir les elements de guidage 14, 16 pour le sciage en courbe. 

Arbres de pivots 80 

• Fonction: 

o assurer le lien entre les plaques de support 4, 6 et les actuateurs 
10 pneumatiques 78. i 

Elements du premier me'canisme de guidage 10, 12 

• Elements de guidage realises a I'aide d'une surface plane dont la longueur 
qui est en contact avec la surface du plateau est limitee. 

15 • Fonctions: 

o assurer le guidage du plateau a I'entree des elements de guidage 

14, 1 6 pour le sciage en courbe; 
o faire ouvrir les elements de guidage 14, 16 pour le sciage en 
courbe; 

20 o limiter la courbure des sciages produits a partir d'un plateau dont la 

fleche est trap grande en realisant un transfert de pression sur le 
. deuxieme mecanisme de guidage 14, 16. Ce transfert de pression 
fait ouvrir le deuxieme mecanisme de guidage 14, 16. L'axe central 
34 du plateau est deplace par rapport a l'axe central du deuxieme 
25 mecanisme de guidage 14, 16. Le plateau n'est plus debite suivant 

la courbure naturelle du plateau afin de rencontrer les parametres 
de courbure pour les sciages produits fixes par I'entreprise; 
o servir d'amortisseur afin de stabiliser le plateau; et 
o reduire les vibrations causees par les imperfections et les nceuds 
30 sur les cotes du plateau. 



* 
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£l6ments du deuxieme mGcanisme de guidage 14 f 16 

• | Definition : Mecanisme de guidage realise a I'aide d'une surface plane dont la 

longueur qui est en contact avec la surface du plateau 2 est limitee. 

• Fonctions: 

5 o assurer le guidage et le debitage du plateau 2 suivant la courbe 

•naturelle du plateau; 
o contr6ler le debitage suivant la courbe du plateau 2; 
o positionner le plateau 2 de facon parallele par rapport a I'axe central 64 
de Pappareil et toujours centrer le plateau 2 par rapport aux points de 
10 pivots 72 afin que la decision prise pour le patron de debitage se 

realise; 

o maintenir le plateau peu importe la profondeur de coupe effectuee sur 

le cote du plateau par les tetes equanisseuses 58; 
o reduire I'effet des imperfections sur la surface et des nceuds du plateau 
15 2; 

o stabiliser le plateau 2; et 

o entramer le plateau 2 dans les outils de coupe 22. 

r 

Roues denteldes 60 
20 • Fonction: 

o entratner les courroies 48. 

i 

Arbres de pivots 84. 
• Fonctions: 

25 o servir de point de pivot pour le premier mecanisme de guidage 10, 

12; et 

o guider les roues denteldes 50. 



30 
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Roues dentetees 50 

• Fonction: 

o guider les courroies 48 aux axes de pivots 46 des elements de 
guidage 10, 12. 

5 

Counvie de tapis de chatnes a piques 48 

• Fonction: 

o entratner le plateau 2 dans les mecanismes de guidage 10, 12 et 
14,16. 

10 

Tabliers de support de chatnes a piques 52 

• Fonction: 

o servir de plaque d'appuie pour les courroies 48. 

1 5 Groupe moto-r6ducteur 82 

• Fonction: 

o entratner les courroies 48 a I'aide des roues dentelees 60. 

J 

Lien mdcanique 86 

20 • Lien mecanique entre les elements de guidage 14, 16 (Systeme auto 
centreur). 

• Fonction: 

o garantir le centrage (ouverture ou la fermeture) des elements de 
guidage 14, 16. Pour que les elements de guidages 14, 16 puissent 
25 se deplacer transversalement en directions opposees par rapport 

au chemin 20 et de facon parallele et centre par rapport a I'axe 
central 64 de I'appareil et par rapport aux points de pivots 72 afin 
que la decision prise pour le patron de d6bitage se realise. 



30 
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Actuateur hydraulique ou Temposonic 88 

• Fonction: 

o ajuster la longueur du lien mecanique 86 suh/ant le emplacement 
des plaques 4, 6. 

5 

Ajustement 90 

• Definition : Ajustement sur le lien mecanique 86. 

• Fonction: 

o ajuster les 6lements de guidage 14, 16 pour qu'ils soient a egale 
1 o distance des points de pivots 72 en tout temps et de T axe central 64 

de I'appareii. 

Bras d'articulation 92 

• Fonction: 

15 © faire le lien entre les bras d'articulations 56 et Hen mecanique 86. 

Aduateurs pneumatiques 96 

• Fonctions: 

o ouvrir et termer le premier mecanisme de guidage 10,12; 
20 o exercer la pression de serrage sur le plateau dans le premier 

mecanisme de guidage 10, 12 lors de I'entree du plateau et lors du 
guidage dans les elements 14, 16; 
o contrdler la courbure des sciages produits. Le volume d'air est 
constant dans les actuateurs pneumatiques 96 des elements de 
25 guidage 10, 12 durant le cycle de sciage suivant la courbe naturelle 

du plateau. Si un plateau possede une courbure trap importante, la 
courbure fait augmenter la pression sur le c6te de Telement de 
guidage qu'elle exerce, soit I'element 10 ou 12. Le deuxieme 
mecanisme de guidage 14, 16 reagit en s'ouvrant selon la pression 
30 exercee par I'element 10 ou 12 ; 



WO 2004/113003 




[T/CA2004/000952 



o exercer la pression de guidage sur le plateau dans le premier 
mecanisme de guidage 10, 12 lors du sciage en courbe en suivant 
la courbe naturelle du plateau par les elements de guidage 14, 16; 
et 

5 o servir d'amortisseur en maintenant une pression sur les surfaces du 

plateau pour 6liminer les vibrations causees par les imperfections 
de surface. 

Arbres de pivots 94 

10 • Fonction: 

o faire le Hen entre les elements de guidage 14, 16 et jes actuateurs 

pneumatiques 96; et 
o assurer le lien entre les elements de guidage 10, 12 et les 
actuateurs pneumatiques 96. 

Tetes equarrisseuses dechiqueteuses 58 

• Fonction: 

o equarrir les c6t6s du plateau. 

20 Guides 98 a la sortie des fetes 6quarrisseuses 

• Fonction: 

o guider le plateau. 

Fuseaux de scies 100 
25 • Fonction: 

o refendre le plateau. 



30 



Roi//eaupressei/r30 

• Fonction: 

o entratner le plateau a la sortie. 
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Les problemes existants avec les appareils de sciage en courbe decris dans la 
section "ART ANTI-RIEUR" sont corriges entre autres comme suit: 

• Creation de vibrations sur le plateau: corrige par I'utilisation de mfecanismes 
5 de guidage bases sur des surfaces qui sont en contacts avec le plateau au 

lieu d'un point pour un rouleau. 

• Mauvais cbntrole de la position des rouleaux: corrige par I'utilisation d'un 
systeme de bras parallelogrammes 56 et d'un lien mecanique auto centreur 

10 86 qui assure le deplacement des elements de guidage 14, 16 parallele et 
auto centre par rapport a I'axe central 64 de I'appareil et des axes de pivots 
72. 

• Production de sciages avec une fleche trop grande, lorsque Ton suit la counbe 
15 naturel d'un plateau ayant une courbufe forte. Ceci occasionne une 

production de sciages destines aux rejets: corrig6 par les 6l§ments de 
guidage a I'entree 10, 12 qui utilisent un transfert de pression sur le cdte 
concave du plateau vers la partie convexe. Ceci permet de modifier la 
trajectoire de la courbe naturelle du plateau. L'axe central 64 du plateau se 
20 trouve modifte de facon a ce qu'il ne soit plus parallele aux elements de 
guidage 14, 16 lorsque la courbure du plateau est trop forte. 

• Pas d'option pour reduire I'effet du defilement du plateau sur le rendement en 
sciage: corrig§ avec la possibility de deplacer les plaques 4, 6 qui supportent 

25 les elements de guidage 14, 16 et 10, 12 lors du sciage du plateau. 

• Lorsqu'un plateau se presente a I'entree du mecanisme de guidage, les 
rouleaux s'ouvrent et se referment sur le plateau. Cette facon de faire 
destabilise le plateau: corrig6 par les elements de guidage 10, 12 qui se 

30 referment sur le plateau et qui ont pour fonction de faire ouvrir graduellement 
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les elements de guidage 14, 16 et de maintenir toujours le plateau en contact 
avec les chatnes de traction. . 

En reference a la figure 1, et tel que mentionne precedemment, afin de 
5 determiner un patron de debitage a utiliser pour un plateau donne, I'appareil 
possede un moyen d'evaluation pour evaluer le plateau et generer un signal 122 
representatif d'au moins un parametre du plateau tel que le defilement, 
l'6paisseur, la longueur et la courbure du plateau. 

10 Preferablement, ce moyen d'evaluation est un loglciel d'optimisatibn 120 qui i 
determine le choix du patron de debitage suite a I'analyse de la forme du plateau. 
Le logiciel d'optimisation determine ainsi le patron de debitage a I'aide de 
cameras lasers qui servent a prendre des lectures sur le plateau afin de 
reproduire la forme geometrique tridimensionnelle de celui-ci. Le profile du 

15 plateau 6tant alors defini, I'optlmisateur genere la solution de debitage optimale 
en fonction du ou des parametres representatif. A titre d'exemple, les logiciels 
d'optimisation des compagnies Autolog® et Optisim Consultants® ou tout autre 
logiciel d'optimisation peuvent etre utilises a cet effet. 

20 Preferablement, le logiciel d'optimisation evalue chaque plateau en fonction de 
certaines caracteristlques et des sciages a produire selon les dimensions du 
plateau, les regies de flache et la valeur du plateau afin de choisir le meilleur 
patron de debitage basee sur la valeur maximale des produits et du volume de 
sciage produit. 

25 

La figure 15a montre un patron de debitage 110 qui est positionne centre sur 
I'axe central 34 du plateau 2 et le diametre 40 au fin bout du plateau resultant. 

Les figures 15b et 15c montrent un patron de debitage 110 decentre par rapport 
30 a I'axe central 34 du plateau 2 et le diametre 40 au fin bout 112 du plateau 
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resultant du emplacement des plaques de support 4, 6. Le patron de debitage au 
gros bout 1 14 du plateau est centre par rapport 'a I'axe central 34 du plateau. 

En refference a la figure 16, preferablement, I'appareil comprend un moyen de 
5 detection pour detecter differentes positions du plateau dans I'appareil, et un 
moyen d'activation pour activer les premiers et deuxiemes mfecanismes de 
guidage et d'entraTnement en fonction des differentes positions du plateau. 

Le moyen de detection peut comprendre des photocellules pour detecter un 
10 deplacement du plateau lorsque ledit plateau est recu par le premier mecanisme 
de guidage et d'entraTnement. 

Sequence prfeliminaire de controle 

1 5 Le plateau est detecte pa r une photocellule PC1 : 

- des rouleaux auto centreurs 26 sur un convoyeur d'entree 18 se referment 
sur le plateau afin que celui-ci soit dans I'axe de la premiere zone qui 
assure le guidage du plateau a I'entree; 

-. le plateau peut §tre arrete (arret du convoyeur 18) si I'ouverture du 
20 mecanisme de guidage 10, 12 a I'entree de la premiere zone n'est pas 

completee; et 

- le plateau peut etre arrete (arret du convoyeur 18 et des rouleaux auto 
centreurs 26) si les plaques 4, 6 et le lien mecanique 86 ne sont pas a 
leurs positions initiates. 

25 

Le plateau est detecte par une photocellule PC2: 

- la pression pneumatique est exercee sur les elements de guidage 10, 12 
et se referment immediatement sur le plateau. La pression pneumatique 
est bloquee jusqu'a I'ouverture des elements de guidage 10, 12; 

30 - les rouleaux auto centreurs 26 se replacent a la position initiale attendant 
le prochain plateau; et 
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- le plateau est arr§te (arr§t des moteurs 82 de chatnes de traction, du 
moteur du convoyeur d'entree et des moteurs des rouleaux auto 
centreurs) si le posltionnement adequat des tetes de l'6quarrisseuse 58 et 
des scies 1 00 n'a pas ete complete, le tout en fonction du profil du plateau 

5 et du patron de decoupage retenu. , 

La fin du plateau est detectee par une photocellule PC2: 

- les elements de guidage 1 0, 1 2 s'ouvrent jusqu'a leur position initiate. 

1 0 Le plateau est detecte par une photocellule PC3: 

- la pression est mise sur les actuateurs des Elements de guidage 14, 16; et 

- la pression est bloquee sur le systeme pneumatique des actuateurs des 
elements de guidage a I'entr6e 10, 12 pour limiter le sciage en courbe du 
plateau dont la fleche est trap grande. { 

15 

La fin du plateau est detectee par une photocellule PC4: 

- les elements de guidage 14, 16 se replacent immediatement a leur 
position initiate et la pression est aussitdt relacttee. 

20 Le plateau est d6tect6 par une photocellule PC5: 

. les rouleaux presseurs 30 situes apres les scies sont abaissSs apres un 
certain delai pour s'adapter a la hauteur du plateau a etre scie. 

La fin du plateau est detectee par une photocellule PC5: 
25 - les tetes de I'equarrisseuse 58 reprennent leur position initiate. 

La fin du plateau est detectee par une photocellule PC6: 
• les rouleaux presseurs 30 situ§s apres les scies reprennent leur position, 
initiate; et 

30 - les scies 1 00 reprennent leur position initiate. 
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i 

La presente invention concerns aussi une methode pour guider un plateau vers 
des outils de coupe, comprenant les etapes suivantes : 

a) evaluer le plateau 2 et generer le signal 122 representatif d'au 
moins un parametre du plateau 2; 
5 b) recevoir, guider et entraTner le plateau 2 le long du chemin 20 par 

le premier mecanisme de guidage et d'entratnement, le premier 
mecanisme comprenant les deux premiers el6ments de guidage 10, 12 et 
d'entralnement disposes en vis-a-vis par rapport au chemin; 

c) guider et entraTner le plateau par ,le deuxieme mecanisme de 
10 guidage et d'entratnement a partir du premier mecanisme le long du 

chemin jusqu'aux outils de coupe 22, le deuxieme mecanisme comprenant 
les deux seconds elements de guidage et d'entratnement disposes en vis- 
a-vis par rapport au chemin et etant substantiellement paralleles au 
chemin, les elements de guidage et d'entratnement des mecanismes 
1 5 situes d'un meme cote du chemin etant connectes par un axe de pivot; et 

d) deplacer les elements de guidage et d'entratnement des premier 
et deuxieme mecanismes de maniere parallele et equidistante par rapport 
au chemin en reponse audit signal. 

20 Bien entendu, I'invention n'est pas limitee au mode de realisation decrit et 
represente aux dessins annexes. Des modifications restent possibles, 
notamment du point de vue de la constitution des divers elements ou par 
substitution d'equivalents techniques, sans sortir pour autant du domaine de 
protection de I'invention. 
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REVENDICATIONS : 

1. Un appareil pour guider un plateau vers des outils de coupe, l'appareil 
comprenant : 

un moyen devaluation pour evaluer le plateau et gen6rer un signal 
representatif d'au moins un parametre du plateau; 
un chassis; 

une plateforme montee sur le chassis et ayant une surface de 
support pour supporter le plateau; 

uh premier mecanisme de guidage et d'entraTnement monte sur la 
plateforme pour recevoir, guider et entraTner le plateau le long d'un chemin 
sur la surface de support, le premier mecanisme comprenant deux 
premiers elements de guidage et d'entraTnement disposes en vis-a-vis par 
rapport au chemin; 

5 un deuxieme mecanisme de guidage et d'entraTnement monte sur la 

plateforme pour guider et entraTner le plateau a partir du premier 
mecanisme le long du chemin sur la surface de support jusqu'aux outils de 
coupe, le deuxieme mecanisme comprenant deux seconds elements de 
guidage et d'entraTnement disposes en vis-a-vis par rapport au chemin et 

0 1 6tant supstantiellement parallels au chemin, les elements de guidage et 
d'entraTnement des mecanismes situes d'un meme c6te du chemin etant 
conhectes par un axe de pivot; et 

un moyen de deplacement pour deplacer les elements de guidage 
et d'entraTnement des premier et deuxieme mecanismes de maniere 

>5 parallele et equidistante par rapport au chemin en reponse audit signal. 

2. L'appareil selon la revendication 1, dans lequel la plateforme comprend 
deux plaques de support equidistantes par rapport au chemin, les 6lements de 
guidage et d'entraTnement des mecanismes situes d'un meme cdte du chemin 
30 etant montes sur la plaque de support correspondante, l'appareil comprenant en 
outre deux actuateurs pour deplacer les plaques de support en reponse audit 
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signal de contrdle de facon transversale par rapport au chemin, chacun des 
actuateurs 6tant dispos§ de facon transversale par rapport au chemin et 
comprenant une premiere extremite fixee au chassis et une deuxieme extremite 
fix6e a la plaque de support correspondante. 

5 

3. L'appareil selon I'une quelconque des revindications 4, 6, dans lequel 
chacun des 6l6ments de guidage et d'entratnement des mecanismes comprend 
une courroie en boucle ayant une surface ext6rieure recouverte d'un tapis de 
chatnes a piques, et des roues dentelees pour entratner la courroie, 

10 

4. L'appareil selon la revendication 3, dans lequel les elements de guidage 
et d'entratnement des mecanismes situes d'un meme c6t6 du chemin ont une 
roue dentel6e commune qui est apte a toumer autour de I'axe de pivot, les 
courroies des elements de guidage et d'entratnement des mecanismes situes 

1 5 d'un meme cote du chemin formant ensemble une seule courroie. 

5. L'appareil selon I'une quelconque des revendications 3 et 4, dans lequel 
chacun des elements de guidage et d'entratnement des mecanismes comprend 
un tablier de support faisant face au chemin et situe entre les roues dentelees 

20 pour supporter la courroie. 

6. L'appareil selon I'une quelconque des revendications 1 d 5, dans lequel 
le moyen de deplacement comprend : 

des premiere et deuxieme paires de bras d'articulation situ&s de 
25 part et d'autre du chemin, les bras de chaque paire etant disposes en 

parallele, les bras de chaque paire etant montes entre la surface de 
support et le second element de guidage et d'entratnement correspondant; 
et 

un lien mecanique reliant les premiere et deuxieme paires de bras 
30 d'articulation pour coordonner un mouvement des paires de bras 

d'articulation de maniere parallele et equidistante par rapport au chemin. 
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7. L'appareil selon la revendicatlon 6, dans lequel le lien mecanique 
comprend un moyen pour ajuster la longueur du lien mecanique selon la distance 
entre les plaques de support. 

5 

8. L'appareil selon la revendication 7, dans lequel le moyen pour ajuster la 
longueur du lien mecanique comprend un actuateur mont6 a meme le lien 
mecanique entre les premiere et deuxieme paires de bras d'articulation. 

10 9. L'appareil selon Tune quelconque des revendications 1 a 8, dans lequel 

les premier et deuxieme mecanismes de guidage et d'entratnement comprennent 
des moyens pour exercer une pression sur les premiers et seconds elements de 
guidage et d'entratnement sur chaque cote du plateau. 

15 10. L'appareil selon la revendication 9, dans lequel les moyens pour 

exercer une pression sur les premiers elements de guidage et d'entratnement 
comprennent deux actuateurs etant montes entre le premiers element et le 
deuxieme element d'un meme c6te du chemin. 

< 

20 11. L'appareil selon la revendication 9, dans lequel les moyens pour 

exercer une pression sur les seconds elements de guidage et d'entratnement 
comprennent deux actuateurs etant montes entre la surface de support et le 
second element correspondent. 

25 12. L'appareil selon la revendication 9, dans lequel les moyens pour 

exercer une pression sur les premiers elements de guidage et d'entratnement 
comprennent deux soufflets etant montes entre le premier element et le 
deuxieme element d'un meme cdte du chemin. 

30 13. L'appareil selon la revendication 9, dans lequel les moyens pour 

exercer une pression sur les seconds elements de guidage et d'entratnement 
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comprennent deux soufflets etant montes entre la surface de support et le 
second element correspondant. 

14. L'appareil selon Tune quelconque des revendications 1 & 13, 
5 comprenant en outre deux t§tes equarrisseuses montees de part et d'autre du 

chemin. 

15. L'appareil selon Tune quelconque des revendications 1 a 14, 
comprenant en outre un moyen de detection pour detecter drfferentes positions 

10 du plateau dans l'appareil, et un moyen d'activation pour activer les premiers et 
deuxiemes mecanismes de guidage et d'entraTnement en fonction des drfferentes 
positions du plateau. 

16. L'appareil selon la revendication 15, dans laquelle le moyen de 
15 detection comprend des photocellules pour detecter un deplacement du plateau 

lorsque ledit plateau est recu par le premier mecanisme de guidage ; et 
d'entraTnement. 

17. Methode pour guider un plateau vers des outils de coupe, comprenant 

20 les etapes suivantes : 

a) evaluer le plateau et generer un signal representatif d'au moins 

un parametre du plateau; 

b) recevoir, guider et entraTner le plateau le long d'un chemin par un 
premier mecanisme de guidage et d'entraTnement, le premier mecanisme 

25 . .comprenant deux premiers elements de guidage et d'entraTnement 
dispos6s en vis-a-vis par rapport au chemin; 

c) guider et entraTner ie plateau par un deuxieme mecanisme de 
guidage et d'entraTnement a partir du premier mecanisme le long du 
chemin jusqu'aux outils de coupe, le deuxieme mecanisme comprenant 

30 deux seconds elements de guidage et d'entraTnement disposes en vis-a- 

vis par rapport au chemin et etant substantiellement paralleles au chemin, 
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les elements de guidage et d'entraTnement des mecanismes situes d'un 
m§me cdte du chemin etant connectes par un axe de pivot; et 

d) deplacer les elements de guidage et d'entraTnement des premier 
et deuxieme mecanismes de maniere parallele et §quidistante par rapport 
au chemin en reponse audit signal. , 



INTERNATIONAL SEARCH REPORT 



A. CLASSIFICATION OF SUBJECT MA 

IPC 7 B23D59/00 B2 



327BT700 



PCT/( 



lonal Application No 

7CiBfi4/000952 



B27B31/06 



According to International Patent Classification (IPC) or to both national ctassjflcatlon and IPC 



a FIELDS SEARCHED 



Minimum documentation searched (dasslflcallon system followed by classification symbols) 

IPC 7 B23D B27B 



Documentation searched other than minimum documentation to the extent that such documents are Included In the fields searched 



Electronic data base consulted during the Internationa] search (name of data base and, where practical, search terms used) 

EPO-Internal , WPI Data, PAO 



C. DOCUMENTS CONSIDERED TO BE RELEVANT 



Category * Citation of document, wtlh Indication, where appropriate, of the relevant pass ag es 



Relevant to claim No. 



CA 2 022 857 A (ARI AB) 

9 February 1992 (1992-02-09) 

page 5, lines 6-18 

page 6, line 30 - page 7, line 15 

figures 6A,6B 

US 2002/074062 Al (MITCHELL R0RY M ET AL) 

20 June 2002 (2002-06-20) 

paragraphs « 0033!, '0036!, '0039!- 

'0043!, '0052!, '0055! 

figures 1 , 2A , 2B , 5A, 5B ,6A-6C , 10A-10C 

EP 0 499 797 A (MASCH SERVICE GMBH) 
26 August 1992 (1992-08-26) 
column 6, line 32 - column 12, line 30 
figures 1-3,5,7,11-13 

___ v _ 



1.17 



1,17 



1,17 



m 



Further documents are listed In the continuation of box C. 



Patent family members are listed in annex. 



0 Special categories of cited documents : 

"A* document defining the general state o! the art which is not 
considered to be of particular relevance 

*E a earlier document but published on or after the International 
filing date 

•L" document which may throw doubts on priority datm(s) or 
which Is cited lo establish the publication date of another 
citation or other special reason (as specified) 

•O" document referring loan oral disclosure, use, exhibition or 
other means 

*P* document published prior to the International filing date but 
later than the priority date claimed 



T later document published after the international filing date 
or priority date and not in conflict with the application but 
cited to understand the principle or theory underlying the 
Invention 

"X" document of particular relevance; the claimed Invention 
cannot be considered novel or cannot be considered to 
involve an Inventive step when the document is taken alone 

•V document of particular relevance; the claimed invention 
cannot be considered to involve an inventive step when the 
document is combined with one or more other such docu- 
ments, such combination being obvious to a person skilled 
intheart. 

document member of the same patent family 



Dale of the actual completion of the International search 



25 October 2004 



Date of mailing of the international search report 



03/11/2004 



Name and mailing address of the ISA 

European Patent Office, P.B. 5618 Patenllaan 2 
ML - 2280 HV RQswipx 
Tel (431-70) 34O-204O, TX. 31 651 epo nl, 
Fax (+31-70) 340-3016 



Authorized officer 



Chariot, D 



Form PCTASA/210 (second sheet) (January 2004) 



INTERNATIONAL SEARCH REPORT 




nal Application No 

PCT7CMM4/000952 



C(Cont)nuatlon) DOCUMENTS CONSIDE 



> BE RELEVANT 



Category • CitaUon of document, wtlh Indication, where appropriate, of the relevant passagas 



Relevant to claim No. 



US 3 844 398 A (PINAT G) 
29 October 1974 (1974-10-29) 
column 2, line 6 - column 3, line 25 
figures 1-3,6,8, 10, 10a, 10b 



1,17 



Form PCT/18A/210 (oonflnuatlon of saoond ehoet) (January 2D04) 



INTERNATIONAL SEARCH REPORT 



Inte^tonaJ Application No 

PCT7CML04/000952 



Patent document 


■ 


P Publication 




Patent family ™ 


¥ PublteaBon 


cited In search report 


P 


date 




member(s) 


date 


CA 2022857 


A 


09-02-1992 


CA 


2022857 Al 


09-02-1992 


US 2002074062 


Al 


20-06-2002 


CA 


2309359 Al 


17-10-2001 


EP 0499797 


A 


26-08-1992 


DE 


4104901 CI 


02-04-1992 








Lr 


0A9Q7Q7 Al 




US 3844398 


A 


29-10-1974 


CA 


963839 Al 


04-03-1975 








DE 


2325411 Al 


04-07-1974 








FR 


2213890 Al 


09-08-1974 



Form PCT/lSA/210 (patent family armor) (January 2004) 



RAPPORT DE RECHERCHE INTERNATIONALE 



CLASSEMENT DE L'OBJET DE LA DL 

CIB 7 B23D59/00 B2 



Saton la dassincatton Inlemallonale das breveta (OB) ou ft la fob salon la dassfflcatlon nationals at la Cg 



127B1, 



Demand International© No 

PcW^P04/000952 



%0 B27B31/06 



a POMAINES SUH LESQUELS LA RECHERCHE A PORTE 



Documentation mWmale consuBee (aysteme do clasalRcalion eulvt des symbolas de dassement) 

CIB 7 B23D B27B 



Documentation consuttee autre que la documentation mlnlmale dans la mesure ou ces documents relevant des domaines sur tesquets a portd ta recherche 



Base de donnees electronlque consultee au coura de la recherche Internationale (nom de la base de donnees, et si realisable, termes de recherche utilises) 

PO-Internal, WPI Data, PAJ 



C. DOCUMENTS CONSIDERED COMME PERTINENTS 



Categorte • Identification des documents cites, avec, le cas echeant rtodicatlon des passages pertinents 



no. des revencDcatlons vfeees 



CA 2 022 857 A (ARI AB) 

9 fgvrler 1992 (1992-02-09) 

page 5, Hgne 6-18 

page 6, Hgne 30 - page 7, 11gne 15 

figures 6A.6B 

US 2002/074062 Al (MITCHELL R0RY M ET AL) 
20 ju1n 2002 (2002-06-20) 
allneas '0033!, «0036!, «0039! - '0043!, 
'0052!, '0055! 

f 1 gures 1 , 2A , 2B , 5A , 5B ,6A-6C , 10A-10C 

EP 0 499 797 A (MASCH SERVICE GMBH) 

26 aoOt 1992 (1992-08-26) 

colonne 6, 11gne 32 - colonne 12, llgne 30 

figures 1-3,5,7,11-13 

-/- 



1,17 



1,17 



1,17 



go v< * |a 



suBe du cadre C pour ta fin de ta Dste des documents 



Lbs documents de families de brevets sort Incflques en annexe 



* Categories spectales de documents cites: 

'A* document deHnbsant I'd tat general de ta technique, non 

considers comma parttofljeVernenl pertinent 
'E* document antfirieur, mats pubfld a ta date de depot International 

ou apres cette date 
V document pouvant Jeter un doute sur una revemScaUon de 

priorae ou cite pour determiner la dale de publication dMne 

autre citation ou pour una ralson specials (telle qulrcflquee) 
'Or document se referent a une divulgation orale, dun usage, a 

una exposition ou toua autres moyens 
•p* document pubW avant la date de depot International, mats 

posierteurement a la date de prforttd revendlquee 



T document ulterteur publie apres la date do depot International ou la 
date de prtoritd et n'appartenenant pas a fetal de la 



ertlnenl, mats cltd pour comprendre te prtnctpe 
> constftuant la base de rinventlon 



oulatheon 

•X 1 document parUculfcrement pertinent; flnven tton revendJqu6e ne peut 
etre consfderee comma nouveQe ou comma Impllquant une actrvnd 
Inventive par rapport au document consWem Jsotement 

■V document partteuDerement pertinent; finven tton revendtauee 
ne peut dire consld6ree comma tmpnquant une acuvtte Invent tve 
torsque le document est associe d un ou ptusteurs autres 
documents de meme nature, cette comblnalson etant evWente 
pour une person ne du metier 
document qui tall partle de la meme famllte de brevets 



Date a laqueDe la recherche IntemaltonaJe a ete eflecttvemerrt achevee 



25 octobre 2004 



Date ^expedition du present rapport de recherche Internationale 

03/11/2004 



Nom et adresse po stale de radmlnlstratlon charges da ta recherche Inlematlonale 
Office European des Brevets, P.B. 5818 Paienllaan 2 
NL-2280HVRI]sw!Jk 
Tel (+31-70) 340-2040. Tx 31 651 epo n\ 
Fax (431-70) 340-3016 



Fonctlonnalre autortse 

Chariot, D 



Foimulalm PCT/ISA/210 (deuxttaa toulDo) Uanvter 2004) 



RAPPORT DE RECHERCHE INTERNATIONALE oefde internum* n. 

A PCT/A)04/000952 


C<sulte) DOCUMENTS CONSlUbHbS CoHe HtH 1 INENTS 


Cattgorte ■ 


Identification das documents cites, avee, le cas echeant, indication des passages pertinents 


no. des revendlcatbns vtsees 


A 


US 3 844 398 A (PINAT G) 

29 octobre 1974 (1974-10-29) 

colonne 2, Hgne 6 - colonne 3, llgne 25 

figures 1-3,6,8, 10, 10a, 10b 


1,17 



FomwWre PCT/lSA/21 0 (suite do ta deuxfcma feuBte) (Jawtor 2004) 



RAPPORT DE RECHERCHE INTERNATIONALE 



PCT/( 



o Internationale No 

7CAMM/000952 



Document brevet cite 




* W Date da 




Membre(s)dela "* 


^ Data da 


au rapport da recherche 




publication 




famine da brevet(s) 


j publication 


CA 2022857 


A 


09-02-1992 


CA 


2022857 Al 


09-02-1992 


US 2002074062 


Al 


20-06-2002 


CA 


2309359 Al 


17-10-2001 


EP 0499797 


A 


26-08-1992 


DE 


4104901 CI 


02-04-1992 








EP 


0499797 Al 


26-08-1992 


US 3844398 


A 


29-10-1974 


CA 


963839 Al 


04-03-1975 








DE 


2325411 Al 


04-07-1974 








FR 


2213890 Al 


09-08-1974 



Formulate PCTASA/210 (annexe (amStes do brevets) (Janvter 2004) 



